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— Auf zuganiagG _ mit einem Messsystem*~zur— Ermittlung-der 

absoluten Kabinenposition 

Die Erfindung betrifft eine Aufzuganlage mit einem 
5 Messsystem zur Ermittlung der absoluten Kabinenposition 

einer entlang mindestens einer Fiihrungsschiene verfahrbaren 
Auf zugkabine nach Definition der PatentansprUche . 

Bei Aufzligen ist die Positionsinf ormation in codierter 
10 Form ortsfest entlang des gesamten Verfahrwegs der 
Auf zugkabine angebracht und wird mittels einer 
Codeleseeinrichtung in codierter Form abgelesen und zu 
einer Auswerteeinheit weitergeleitet. Die 
Auswerteeinrichtung bereitet die abgelesene codierte 
15 Positionsinformation steuerungsverstSndlich auf und 

leitet daraus Inf ormationssignale ab, die als sogenannte 
Schachtinf ormationen zur Auf zugsteuerung weitergeleitet 
werden . 

20 Aus der DE 42 09 629 Al ist ein absolutes Messsystem mit 

hoher Aufl5sung zum Bestimmen der relativen Position zweier 
relativ zueinander bewegbarer Teile bekannt. In bislang 
iiblicher Weise sind dort an einem ersten Teil in einer 
ersten Spur ein absolutes Codemarkenmuster in Form einer 

25 liickenlosen Folge von gleichlangen Codemarken einer 

Pseudozuf allscodierung und in einer dazu parallelen zweiten 
Spur ein inkrementales Codezeichenmuster ausgebildet. In dem 
absoluten Codemarkenmuster stellen jeweils beliebige n 
auf einanderfolgende Codemarken ein Codewort dar. Jedes 

30 dieser Codeworte kommt im gesamten Codemarkenmuster nur ein 
einziges Mai vor. An einem zum ersten Teil relativ 
bewegbaren zweiten Teil ist eine Codelesevorrichtung 



IP 1317. EP 
ID 00.014 



2 



iseher*7— die— ^ i-n— Beweg-\mg-s«iGbfew^n--a«#e4»ande«#oi:gende 

Codemarken auf einmal erfassen kann und dabei das 
inkrementale Codezeichenmuster abtastet. Wird die 
Codelesevorrichtung urn eine Codemarkenposition des absoluten 
Codemarkenmusters entlang des ersten Teils verfahren, dann 
wird bereits ein neues n-stelliges binares Codewort gelesen. 

Bei dieser bekannten Einrichtung definiert jedes Codewort 
des absoluten Codemarkenmusters eine bestimmte 
Relativposition beider Teile zueinander. Die in Bewegungs- 
bzw. Ableserichtung gemessene Lange der einzelnen Codemarken 
und die Anzahl der maximal mSglichen Codeworte legen die 
maximale Lange der Messstrecke fest, die mit Codeworten 
adressierbar ist. Das Auf ldsevermogen mit dem die im 
Pseudozuf allscode ausgedriickte Relativposition, der 
sogenannte Positionscode, gemessen werden kann, hangt von 
der Lange jeder einzelnen Codemarke ab. Je kleiner die Lange 
der Codemarken ist, desto genauer kann positioniert werden. 
Jedoch gestaltet sich das Ablesen mit abnehmender Lange der 
Codemarken, insbesondere bei hohen Relativgeschwindigkeiten 
zusehens schwieriger. 

Bei einer Anwendung eines solchen absoluten 
Langenmesssys terns zur Ermittlung der Position einer 
Aufzugkabine, wie beispielweise dem aus dem deutschen 
Gebrauchsmuster G 92 10 996.9 bekannten Aufzug, ist der 
gesamten Fahrweg in Verf ahrrichtung der Auf zugskabine . 
luckenlos mit codierten Positionsangaben, den Codeworten der 
Pseudozuf allscodierung zu adressieren. Das Maximum der Mess- 
bzw. Fahrwegstrecke ist dabei aber durch die Summe der 
Langen aller Codemarken begrenzt. Fur lange Fahrstrecken ist 
deshalb eine Pseudozuf allscodierung mit vielstelligen 
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Codewor^ten^und/oder^Codemar.ken--rnit grQsseren -Langen 

vorzusehen. Vielstellige Codeworte bedingen jedoch 
entsprechend aufwendige Codeleseeinrichtungen und 
Auswerteeinheiten, was mit hohen Kosten verbunden ist. Mit 
5 zunehmender LSnge der einzelnen Codemarken nimmt aber das 
Auf losevermogen ab . 

Um Ablesefehler zu vermeiden, sind das absolute 
Codemarkenmuster und das inkrementale Codezeichenmuster in 

10 ihrer Relativlage exakt zueinander ausgerichtet 

darzustellen . Dies macht die Herstellung eines zweispurigen 
Codetragers teuer und bedingt andererseits eine 
zeitintensive genaue Montage. Zudem baut insbesondere die 
Codeleseeinrichtung eines zweispurigen absoluten 

15 Positionsmesssystems gross, was im Hinblick auf begrenzt zur 
Verfugung stehender Schachtquerschnittsf lache unerwunscht 
ist. Im ttbrigen ist die Verf ahrgeschwindigkeit bei 
zweispurigen Messsystemen begrenzt, was insbesondere bei 
Aufzugen mit grossen FSrderhohen als einschrSnkend empfunden 

20 wird. 

Aufgabe der Erfindung ist es, einen eingangs beschriebenen 
Aufzug mit einem Messsystem zur Bestimmung der absoluten 
Position der Aufzugkabine anzugeben, welches mit moglichst 
25 geringem Aufwand iiber eine lange Verf ahrstrecke der 

Auf zugskabine eine hohe Auflosung bei der Positionserkennung 
ermftglicht . 

Die L6sung dieser Aufgabe ist erf indungsgemass durch einen 
30 Aufzug mit einem absoluten Positionsmesssystem mit den 
Merkmalen des Patentanspruchs 1 gegeben, welcher sich 
insbesondere dadurch auszeichnet, dass das absolute 



IP 1317. EP 
ID 00.014 



4 



Godemarkenmuster— und— das— inkrement ale— Code zeichenmuster— als- 

einspuriges kombiniertes Codemarkenmuster der n-stelligen 
Pseudozuf allsf olge in Manchester-Codierung dargestellt sind 
und die Codelesevorrichtung Sensoren zum Abtasten von n+1 
5 auf einanderf olgenden Codemarken aufweist, wobei jeweils die 
zweite Codemarke des einspurigen kombinierten 
Codemarkenmusters abgetastet wird. 

Das Wesen der Erfindung besteht in einer einspurigen 
10 Codierung fur ein absolutes Langenmesssystem, bei welchem 
ausgehend von einer binaren n-stelligen Pseudozallsf olge, 
mit der 2 n -l verschiedene Positionswerte codiert sind, 
hinter jeder 0 eine 1 und hinter jeder 1 eine 0 eingefiigt 
ist. Die dadurch erhaltene erf indungsgemasse Folge mit 
15 doppelter LSnge stellt quasi eine Kombination der n- 
stelligen Pseudozuf allscodierung und einer 
Manchestercodierung dar. Damit sich samtliche im 
erf indungsgemass kombinierten Codemarkenmuster auftretenden 
Codeworte voneinander unterscheiden, miissen n+1 Codemarken 
20 der jeweils zweiten Codemarken des kombinierten 
Codemarkenmusters abgetastet werden. 

Mit der erf indungsgemassen Codierung konnen die Vorteile von 
absoluten Einspursystemen mit dem Vorteil der hohen 
25 AuflSsung von absoluten Zwei- bzw, Mehrspursysteme 
kombiniert werden. 

Mit der erf indungsgemass kombinierten Codierung ist mit 
einer n-stelligen Pseudozuf allscodierung bei unveranderter 
30 Auflosung eine doppelt so lange Messstrecke darstellbar, als 
jene, die der Summe der Langen X aller Codemarken der n~ 
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~ ~ ~ s t e ITTgen ~P s eiido zuf a I Is codier ung ; aus der sie~ aBgeleitet ist 
entspricht. Dabei treten in dem erf indungsgemassen 
einspurlgen kombinierten Codemarkenmuster ausschliesslich 
einzelne Codemarken mit der Lange X und Codemarken der Lange 
5 2X auf . Folglich findet langstens nach der Lange von 2X ein 
Codemarkenwechsel statt, welcher mittels der 
Codelesevorrichtung detektiert bzw. abgetastet werden kann. 
Aus den quasi &quidistanten Codemarkenwechseln wird ein 
Abtastsignal abgeleitet, mit dem die Sensoren fur das 

10 Erfassen des einspurigen Postionscodes angesteuert werden. 
Das Lesen erfolgt immer dann, wenn sich die Sensoren 
vollstandig in Abdeckung der zu lesenden Codemarken 
befinden. Das einspurige Codemarkenmuster ist schlank und 
benotigt deshalb lediglich eine kleine Bef estigungsf lache 

15 entlang der Verf ahrstrecke . Zudem ist ein einspuriger 
Codetrager einfach und kostengunstig herstellbar. 

Mit lediglich einer zusatzlichen Ablesestelle der 
Codelesevorrichtung mehr f also nur n+1 Ablesestellen, kann 
20 an der erf indungsgem^ss einen Spur des kombinierten 

Codemarkenmusters jeweils ein eindeutiges bzw. absolutes 
Zeichenmuster abgelesen werden. 

Die Codelesevorrichtung mit erf indungsgemass nur n+1 
25 Lesestellen ist kostengiAnstig und baut verhaitnismassig 

klein im Vergleich zu herkommlichen Codelesevorrichtungen 
fur dieselbe Fahrwegstrecke und vergleichbarer Auflosung. 
Zum Ablesen des einspurigen kombinierten Codemarkenmusters 
sind die Sensoren in Bewegungsrichtung auf einer Linie in 
30 einem gegenseitigen Abstand von 2X angeordnet, wodurch die 
Codelesevorrichtung schlank baut und so platzsparend 
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sei-t-l-ich— neben—de-i^Fuh-rungsschi 

sein kann. 

In einfacher Weise kann bereits beim Aufstarten ohne 
5 Verfahren der Auf zugskabine, deren absolute Position 
ermittelt werden, indem fur jedes Bit des kombinierten 
Codemarkenmusters zwei Sensoren in Verf ahrrichtung in einem 
Abstand der halben Codemarkenlange angeordnet sind. Steht 
einer der beiden Sensoren in der Nahe eines 

10 Codemarkenwechsels und liefert eine Sensorspannung von 
annahernd dexn Wert Null, dann befindet sich der jeweils 
andere Sensor mit Sicherheit in Abdeckung zu einer Codemarke 
und liefert eine sichere Information. Jeweils die ersten 
Sensoren und jeweils die zweiten Sensoren zur 

15 Absolutablesung sind zu einer Sensorgruppe zusammengef asst . 
Von den beiden ineinandergreif enden, um die halbe 
Codemarkenlange versetzten Sensorgruppen, werden 
alternierend immer nur die Ausgangssignale der Sensoren von 
einer der beiden Sensorgruppen zur Ablesung ausgewahlt und 

20 ausgewertet. Die Umschaltung auf die jeweils richtige der 
beiden Sensorgruppen erfolgt uber die Bestimmung der Lage 
des Obergangs zwischen zwei verschiendenen Codemarken und 
den beiden Sensorgruppen durch das Abtastsignal . 

25 Bei der Anwendung der erf indungsgemassen einspurigen 

kombinierten Codierung bei einem magnetischen Messsystem 
wird die Unterdruckung kleiner Magnetpole durch 
benachbarte grofie Magnetpole , die sogenannte 
Intersymbolinterf erenz, vermindert. Dies wirkt sich 

30 positiv auf die Lesesicherheit bei gr6sserem Abstand der 
Codelesevorrichtung zum Codemarkenmuster aus. Der Abstand 
der Codelesevorrichtung zum kombinierten Codemarkenmuster 
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_kann_al s.o_b_e.i_einem_ma.gne.ti s chen Me s s sy.s.t em_gr 6s s.er 

gewahlt werden. Damit wird das Messsystem wengier 
Anfailig gegen Verschmutzung des Codetragers und 
auftretenden Relativbewegungen der Codelesevorrichtung 
gegeniiber dem Codemarkenmuster in Richtung senkrecht zur 
Lese- bzw. Verf ahrrichtung der Kabine. Die gleichmassige 
Lange der Codemarken ermoglicht zudem eine schnelle 
Auswertung durch preiswerte parallelarbeitende 
Bauelemente . 

In einer bevorzugten Ausf uhrungsf orm als magnetisches 
Messsystem werden zur Abtastung des linearen Positionscodes 
ausschliesslich einfache und kostengunstige Hallsensoren 
eingesetzt. Ebenso dienen Hallsensoren einer 
Interpolationseinrichtung zur Bestimmung der Lage des 
Obergangs zwischen zwei verschiendenen Codemarken - dem 
Nulldurchganges des Magnetfeldes - relativ zur Sensorleiste . 
Die Interpolationseinrichtung ist in Verf ahrrichtung uber 
einen Bereich mit einer Lange grosser als die L&nge zweier 
Codemarken 2% angeordnet. Der Abstand zwischen diesen 
Hallsensoren ist kleiner als die Lange X einer Codemarke. 

Ferner ist es in einer besonders bevorzugten Weiterbildung 
der Erfindung vorgesehen, zusatzlich zu den Hall-Sensoren 
einen MR-Sensor einzusetzen, mit welchem die 

erf indungsgemSsse Codierung abgetastet und so die Auflosung 
gegenuber bisherigen absoluten Einspursystemen erheblich 
gesteigert wird. Aufgrund der beschriebenen Eigenschaf ten 
bildet ein kombiniertes Codemarkenmuster mit magnetischen 
Codemarken nach aussen ein Magnet f eld mit einem Verlauf aus, 
welcher sich aus annahernd sinusf 6rmigen Halbwellen 
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einer oder der Lange 2X zweier Codemarken. Bei Ab.tastung mit 
einera entsprechenden MR-Sensor kann durch 
Arcustangensinterpolation der Sensorspannungen ein 
5 hochauf 16sender Positionswert erzeugt werden, welcher 
jeweils innerhalb eines Poles wegproportional ist. 
Kombiniert mit dem absoluten Positionswert mit der AuflSsung 
einer Codemarkenlange ergibt sich eine hochauf losende 
Absolutposition. 

10 

Ein besonders zuverlassiges Messsystem zur Ermittlung der 
absoluten Kabinenposition kann erhalten werden, indem die 
Codelesevorrichtung zum Abtasten des Positionscodes 
einschliesslich der Auswerteeinheit redundant ausgebildet 

15 ist. Die zweite Codelesevorrichtung ist dabei grundsatzlich 
gleich wie die erste Codelesevorrichtung aufgebaut und 
unterscheidet sich nur durch eine Anordnung der 
Zwischenleseeinheit und der Feininterpolation in dieser 
Reihenfolge in Verf ahrrichtung hinter der 

20 Positionscodeleseeinheit . Die Sensorpaare beider 
Positionscodeleseeinrichtungen sind in einer zur 
Ableserichtung parallen Linie, urn eine Codemarkenlange X 
zueinander versetzt und ineinandergreif end angeordnet. Die 
Codelesevorrichtung ist kompakt gebaut und lediglich urn die 

25 Interpolationseinrichtung und die 

Feininterpolationseinrichtung linger als bei einem nicht 
redundanten Messsystem. 

Jeder der beiden Codelesevorrichtungen ist eine eigene 
30 Auswerteeinheit zugeordnet, so dass die Ausgangssignale der 
Sensoren beider Codelesevorrichtungen unabhangig voneinander 
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ausgewertet jwerjde.n_und _zuiL_^i^ejainjg^e_s Aufzugs verf ugbar 
sind. 



Die redundante Ausbildung des einspurigen Messsystems 
5 erfttllt ferner geltende Sicherheitsanf orderungen in der 

Auf zugsindustrie und erftffnet damit die MQglichkeit bisher 
mechanisch ausgef Uhrte Sicherheitseinrichtungen durch 
elektrische zu ersetzen. Ferner ist sie gemeinsam mit 
jeweils einem Stockwerksensor far jeder der beiden 

10 Messsysteme Grundlage eines umf assenden 

Schacht informationssystem, welches schematisch in Fig. 7 
dargestellt ist. Jeder Auswerteeinheit ist einer der 
Stockwerksensoren zugeordnet. Die Stockwerksensoren werden 
zusammen mit der Aufzugkabine im Schacht bewegt, urn im 

15 Schacht auf jedem Stockwer kniveau angeordnete 

Positionsmarkierungen zu detektieren. Diese Signale werden 
zusammen mit den Ausgangssignalen von ebenfalls redundant 
vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen gemeinsam mit der 
Postionsinformation verarbeitet und dienen der Steuerung der 

20 Auf zugsanlage . 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung gehen aus der 
nachstehenden Beschreibung eines bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die beigefQgte 
25 Zeichnung hervor. Es zeigt: 



Fig. 1, schematisch eine Aufzuganlage mit einer Einrichtung 
zur Ermittelung der Position einer Aufzugkabine; 

Fig. 2, schematisch den Aufbau einer ersten Ausfuhrung der 
30 Erfindung; 

Fig. 3, die Anordnungsreihenf olge der einzelnen Bits im 
kombinierten Codemarkenmuster, 
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Fig. 4, eine zweite Au sfuhrung der Codelesesens or ik; 

Fig. 5, ein Verlauf des Ausgangssignals der 

Interpolationseinrichtung, 
Fig. 6, den Verlauf des Ausgangssignals eines MR- 
5 Winkelsensors der Feininterpolation bei Abtastung 

des Magnetf eldverlauf iiber dem codierten 
Magnetband, 

Fig. 6, eine zweite redundante Ausfuhrung des Messystem 
gemass der Erfindung. 
10 Fig. 7 eine redundante Ausbildung des einspurigen 
Messsystems als Grundlage eines umfassenden 
Schachtinf ormationssystems . 

Bei dem in Fig. 1 schematisch gezeigten Aufzug mit einem 

15 Schacht 1, sind eine Aufzugkabine 2 und ein Gegengewicht 3 
an mehreren Tragseilen aufgehangt, von denen hier 
stellvertretend ein einzelnes Tragseil 4 dargestellt ist. 
Die Tragseile 4 laufen iiber eine Umlenkrolle 5 und sind iiber 
eine angetriebene Tre'ibscheibe 6 gefiihrt. Die Treibscheibe 6 

20 iibertragt die Antriebskraf te eines hier nicht dargestellten 
Antriebsmotors auf die von ihr angetriebenen Tragseile 4 zum 
Heben und Senken des Gegengewichts 3 und der Aufzugkabine 2 
entlang einer Fiihrungschiene 7. In Verf ahrrichtung 8 fest 
mit der Aufzugkabine 2 verbundene Fiihrungsschuhe 9 dienen 

25 zur Fiihrung der Aufzugkabine 2 in Richtung senkrecht zur 
Verf ahrrichtung 8 an der FUhrungsschiene 7. An der 
Fiihrungsschiene 7 ist ein Magnetband 10 entlang der gesamten 
Fahrstrecke der Aufzugkabine 2 parallel zur Verf ahrrichtung 
8 der Aufzugkabine 2 ortfest angebracht . Das Magnetband 10 

30 dient als Tr&ger fur ein erf indungsgemSsses einspuriges 

kombiniertes Codemarkenmuster , das den numerischen Code von 
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absoluten Positionen . der Auf zuqkabi n e 2 im Schacht 1 b ezoqen 

auf einen Nullpunkt darstellt. 

Eine Codelesevorrichtung 12 ist in Verf ahrrichtung 8 fest 
5 auf der Aufzugkabine 2 angebracht . Sie besteht im 

wesentlichen aus einem die Codelesesensorik 11 tragenden 
Sensorblock 13, der von einer Halterung 14 senkrecht zur 
Fahrtrichtung 8 verschiebar gehaltert ist. Eine 
Rollenf Uhrung 15 fUhrt den Sensorblock 13 an der 
10 FUhrungsschiene 7 , wenn die Codelesevorrichtung 12 gemeinsam 
mit der Aufzugkabine 2 bewegt wird. Die gleiche Anordnung 
ist auch seitlich oder unten an der Aufzugkabine 2 moglich. 

Die Codelesevorrichtung 12 ubergibt die abgelesene codierte 
15 Information Uber Verbindungsleitungen 16 an eine 

Auswerteeinheit 17. Die Auswerteeinheit 17 ubersetzt die 
abgelesene codierte Information in eine fur die 
Auf zugssteuerung 18 verstandliche binare ausgedruckte 
absolute Positionsangabe, bevor sie uber ein Hangekabel 19 
20 an die Auf zugssteuerung 18, beispielsweise zur 

Positionierung der Aufzugkabine 2 weitergeleitet wird. 

Fig. 2 zeigt schematisch eine erste Ausf Uhrung der Erfindung 
mit einem magnetischen Messsystem. Auf einem Abschnitt der 

25 FQhrungsschiene 7 ist ein Magnetband 10 mit einem 

einspurigen kombinierten Codemarkenmuster 20 angebracht. Die 
Codemarken 21 sind durch in LSngsrichtung des Magnetbands 10 
in einer Spur angeordnete gleichlange rechteckige Abschnitte 
mit einer L&nge von jeweils A,=4 mm symbolisiert und entweder 

30 als magnetischer Nordpol 22 oder als magnetischer SUdpol 23 
magnetisiert . Die einzelnen Nordpole 22 und SUdpole 23 
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bild en nac h aussen entsprechend or ientie rte Magnetfelder 

aus . Jeweils zwei aneinandergrenzende Codemarken 12 
definieren ein sogenanntes Bit der Codierung. Befindet sich 
ein Nordpol 23 in Verf ahrrichtung 8 vor einem Sudpol 23, so 
5 ist diesem Bit der Wert „0" zugeordnet, wahrend einem Sud- 
Nord-Ubergang der Wert „1" zugeordnet ist. Diese Art der 
uber Zustandsanderungen definierten Wertigkeit der Bits ist. 
als sogenannte Manchester-Codierung bekannt. Zur 
Veranschaulichung sind in Fig. 2 oberhalb der einzelnen 
10 Poliibergange 24 die entsprechenden Binarziffern bzw. Bits 
aufgetragen. 

Die Anordnungsreihenf olge der einzelnen Bits im kombinierten 
Codemarkenmuster 20, ist <in Fig. 3 gezeigt. Auch dort sind 
15 die einzelnen Poliibergange 24 durch die jeweils 
entsprechenden Bits der Codierung ersetzt. Die 
erf indungsgem£sse Codierung ist aufgebaut aus einer an sich 
bekannten binaren Pseudozuf allsf olge 25, die mit ihrem 
invertierten Gegenstuck 26 kombiniert ist. 

20 

Eine Pseudozuf allsf olge besteht aus liickenlos hintereinander 
angeordneten Bitsquenzen mit n binaren Stellen. Bei jedem 
Weiterriicken urn ein Bit in der binaren Pseudozuf allsf olge, 
stellt sich dann bekanntlich jeweils eine neue n-stellige 

25 binare Bitsequenz ein. Eine solche Sequenz n hintereinander 
liegender Bits ist nachfolgend als Codewort bezeichnet. Die 
Codeworte einer binaren Pseudozuf allscodierung konnen 
bekanntlich mit Hilfe eines linear ruckgekoppelten 
Schieberegisters erzeugt werden. Die Anzahl der Stellen des 

30 Schieberegisters entspricht dabei der Anzahl der Stellen der 
binaren Bitfolge bzw. des Codewortes. Allgemein konnen in 
einer m-Bit Pseudozuf allscodierung n=xexp(m) verschiedene 
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Codewor-t-e~un-ter-SGM-eden~-we-r-den 7 — wobei x die -We-^-ti-gke i-t— der 

Codewortzif f er und m die Anzahl der Stellen oder Bits des 
Codeworts sind. Die grosste darstellbare Zahl ergibt sich zu 
N= x exp(m)-l. Je grosser die Anzahl der Bits, desto mehr 
5 Codeworte konnen voneinander unterschieden werden. 

Der in Fig. 3 dargestellten Ausfuhrung der Erfindung liegt 
eine Pseudozuf allsf olge 25 aus Codeworten 27 mit n=17 
Stellen zugrunde. Sie ist 2exp(17)-l Bits lang und besteht 

10 folglich aus insgesamt n=2exp(17) = 131 072 verschiedenen 

Codeworten 27. Erf indungsgemass ist in Verf ahrrichtung 8 der 
beschriebenen Pseudozuf allsf olge 25 nach jedem Bit mit 
Wertigkeit „0" ein Bit mit der Wertigkeit „r x und nach jedem 
„r*-Bit ein „0 xx -Bit der inversen Pseudozuf allsf olge 26 

15 eingefugt. Folglich findet in dem einspurigen kombinierten 

Codemarkenmuster 20 spatestens nach zwei Bits ein Bitwechsel 
statt. Auf dem Magnetband 10 zeigt sich dies gemass Fig. 3 
dadurch, dass nur Magnetpole 22,23 in der Lange X=4mm und 
der doppelten Lange von L=2A,=8mm vorhanden sind und dass 

20 langstens nach L=2A,=8mm ein tibergang 24 von einem Nordpol 23 
auf einen Sudpol 22 oder umgekehrt auftritt. 

Die nl=2exp (17) -1 Bits der Pseudozuf allsf olge 25 und die 
dazu inversen n2=2exp (17) -1 Bits des invert ierten GegenstUck 
25 26 addieren sich zu insgesamt nK=2x (2exp (17) -1) Bits. Dies 
entspricht bei der hier gewahlten Codemarkenlange A.=4mm 
einer geometrischen Gesamtlange des einspurigen kombinierten 
Codemarkenmusters 20 von Lmax=nK*A,=262144*4mm=1048, 576m. 

30 Analytisch betrachtet ergibt die Kombination ein 

kombiniertes Codemarkenmuster 20 bei dem insgesamt 
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NK=2-42-exp4^ 

jeweils achtzehn Stellen unterschieden werden. Damit ergibt 
die erf idungsgemasse Kombination neben der Verdoppelung der 
Zahl der Bits bzw. Magnetpole 22,23 auch ein 
5 Codestellengewinn . Bei gleichzeitiger Abtastung von jeweils 
achtzehn auf einanderf olgenden der jeweils zweiten Bits des 
kombinierten Codemarkenmusters 20 wird also ein eindeutiges 
18-stelliges Ablesemuster 33 ohne Wiederholung von 
Codeworten ausgelesen (Fig. 2) . 

10 

Dementsprechend umfasst die Codelesesensorik 11 gemass Fig. 
2 zum Lesen der achtzehn Bit Posit ionscodes bzw. Codeworte 
33 eine Positionscodeleseeinrichtung 28 mit achtzehn 
Sensorpaaren 29, die in Fig. 4 geauer dargestellt ist. Die 

15 Sensorpaare 29 in Verf ahrrichtung 8 auf einer Linie mit 
einem Abstand 30 angeordnet, der der LSnge 2A,=8mm zweier 
Magnetpole 22,23 entspricht. Die beiden Sensoren 31,31 x 
jedes der Sensorpaare 29 trennt ein gegenseitiger Abstand 32 
der GrSsse einer halben Codemarkenlange A,/2=2mm. Steht einer 

20 der beiden Sensoren 31,31* in der Nahe eines 

Magnetpolwechsels 24 und liefert eine Sensorspannung von 
annShernd dem Wert Null, dann befindet sich der jeweils 
andere Sensor 31,31' mit Sicherheit in Abdeckung zu einem 
der Magnetpole 22,23 und liefert eine sichere Information. 

25 Alle achtzehn ersten Sensoren 31 sind zu einer ersten Gruppe 
und alle .achtzehn zweiten Sensoren 31 y sind zu einer zweiten 
Sensorgruppe zusammengef asst . Von den Sensoren 31 der ersten 
Sensorgruppe und der urn die halbe Codemarkenlange X,/2=2mm in 
Verf ahrrichtung versetzten Sensoren 31* der zweiten 

30 Sensorgruppe, werden alternierend immer nur die 

Ausgangssignale der Sensoren einer von beiden Sensorgruppen 
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zur— Posi-t-ionsablesung— ausgewahl-fe~und— a-usgewe-rtet . Das 

Ablesemuster 33 der Positionscodeleseeinrichtung 28 aus Fig 
2 setzt sich also aus achtzehn gleichzeitig gelesenen Bits 
zusammen, wobei aber nur jedes zweite Bit des kombinierten 
5 Codemarkenmusters 20 gelesen wird. 

Die in beschriebener Weise von der 

Positionscodeleseeinrichtung 28 gleichzeitig abgelesenen 
achtzehn Bits eines Ablesemusters 33 werden von der 

10 Auswerteeinheit 17 gemeinsam als ein achtzehnstelliges 
Codewort interpretiert . Jedem dieser n=2* (2exp (17) -1) - 
36=262 x 106 achtzehnstelligen Codeworte des kombinierten 
Codemarkenmusters 20 ist uber eine in einem 
Festwertspeicher, hier einem EPROM, gespeicherten 

15 Obersetzungs- Oder Decodiertabelle eindeutig ein 

Absolutpositionswert 35 der Auf zugskabine 2 zugeordnet, der 
als eine Binarzahl in richtiger Reihenfolge ausgegeben wird 
Die Auflosung der Positionscodeleseeinrichtung 28 ist hier 
4mm, was der LSnge X einer Codemarke 21 entspricht. 

20 

Die Umschaltung auf die jeweils richtige der beiden 
Sensorgruppen der Positionscodeleseeinrichtung 28 erfolgt 
Uber die Bestimmung der Lage des Poliibergangs 24 zwischen 
einem SUdpol 22 und einem Nordpol 23 mit Hilfe einer 
25 Interpolationseinrichtung 36. Die Interpolationseinrichtung 
36 ist in Verf ahrrichtung 8 entweder wie in Fig. 2 vor oder 
aber wie hier in Fig. 3 hinter der 

Positionscodeleseeinrichtung 28 in einem Abstand 37 von 
einem ganzzahligen Vielfachen der Lange A,=4mm einer 
30 Codemarke 21 angeordnet. Die Interpolationseinrichtung 36 

umfasst eine Gruppe von sechs Hallsensoren S0-S5, welche in 
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r Ve-rfah-i^i-eh-t^ung~8 

jeweils A,/2=2mm platziert sind, so dass den ersten 
Hallsensor SO und den letzten Hallsensoren S5 demnach ein 
Abstand von 10mm trennt. In dem Bereich zwischen dem ersten 
5 Hallsensor SO und dem letzten Hallsensoren S5 liegt zwingend 
eine Nullstelle, d.h. ein Poliibergang 24 des oben 
beschriebenen kombinierten Codemarkenmusters 20. Die 
Interpolationsleseeinrichtung 36 detektiert die 
erf indungsgemass geschaffenen quasi Squidistanten 

10 Poluberg^nge 24 bzw. Nulldurchgange des Magnetfelds zwischen 
zwei auf einanderf olgenden Nordpolen 22 oder Sudpolen 23. 

In Fig. 5 ist ein Beispiel der Ausgangsspannung der sechs 
Hallsensoren SO bis S5 der Interpolationseinrichtung 36 liber 
15 dem Weg in Verf ahrrichtung 8 im Millimeterabstanden 

dargestellt. Hinl&nglich bekannte Komparatorschaltungen 
fuhren folgende Vergleiche der Spannungen einzelner Sensoren 
SO bis S5 durch, die wie angegeben gewertet werden: 

20 O(s0)>0 ->0 



U(s0)+l/3*U(sl)>0 



->0 



U (s0)+U (sl)>0 
l/3*U(sO)+U(sl)>0 



->1 



->1 



U (sl)>0 



->1 



u.s.w. bis: 



U(s4)+l/3*U(s5) 



->1 



30 Dies ergibt fur das in Fig. 5 dargestellte Beispiel die 
Zif fernfolge: 001111111111111111. Damit ist ausgedruckt, 
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da s s— si c h— a n— dem-e r s fee n— I n t e r po 1 a t ion s s en s or— S 0— b ts-~0-=-5mni 

dahinter ein Sudpol 23 erstreckt. Ab 1.0mm bis 9mm hinter 
dem ersten Interpolationssensor SO befindet sich ein Nordpol 
22. 

5 

Die erzeugte Ziffernfolge wird uber eine z.B. in einem EPROM 
gespeicherte Tabelle in eine dreistellige binare Zahlenfolge 
decodiert, die einen Interpolationswert 46 (Fig. 2) mit - im 
Beispielfall 3mm darstellt. Dieser ist mit der 

10 Codemarkenlange X periodisch und gibt die Polaritat des 

Bandes von der Stelle des ersten Hallsensors SO an gerechnet 
schrittweise in beispielsweise 0.5mm Schritten an. Das 
hochstwertige Bit 24 dieses Interpolationswertes 46 
invertiert in einem Abstand von 2mm und ubernimmt als 

15 Abtastsignal die zur beschriebenen Umschaltung zwischen den 
Sensoren 31 und 31 * der Positionscodeleseeinrichtung 28. 

Die drei Bits 24 des Interpolationswertes 4 6 werden 
zusatzlich in die Gesamtpositionsinf ormation 53 einbezogen. 
20 Die Spannungen der Hallsensoren S0-S5 mtissen nun lediglich 
mit der Schwelle ftir OmT verglichen werden, wozu fur jeden 
der sechs Hallsensoren S0-S5 der 

Positionscodeleseeinrichtung 28 ein Komparator vorgesehen 
ist. Von den sich daraus ergebenden digitalen Bits 24 werden 

25 die richtigen Bits 24 iiber ein Anzahl von 2 zu 1 

Multiplexern ausgewahlt, welche vom 2mm-Bit 24 der 
Interpolationseinrichtung 36 gesteuert werden. NOtig ist 
lediglich noch ein Synchrontakt, welcher mehrere 100kHz 
betragen kann. Nach einem Taktzyklus ( <10ns ) ist der 

30 Positionswert aktualisiert . 
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Das— in.s.oweit— b.e.s.chrdebene_einsp.urdge-Messsys-tem— kann~mi-t 

sehr preiswerten Bauteilen aufgebaut werden. Es ermoglicht 
hohe Verf ahrgeschwindigkeiten von mehr als 16m/s. Die 
Messrate ist praktisch nur von der Geschwindigkeit der 
5 Schnittstelle abhangig. Die Systemauf losung dieses absoluten 
Einspursystems betragt 0,5mm, kann aber durch den 
zusatzlichen Einsatz einer Feininterpolationseinrichtung 47 
erheblich gesteigert. 

10 Die Feininterpolationseinheit 47 tastet zusatzlich zu den 
Hallsensoren 31,31\S0-S5 das koinbinierte Codemarkenmuster 
20 mit einem MR-Sensor 4 9 (magnetoResistant= Induktiver 
Widerstands-Sensor) ab. Der MR-Winkelsensor 49 ist bei der 
AusfQhrung gemass Fig. 2 in einem festen Abstand l=kX, der 

15 einem Vielfachen der Lcinge einer Codemarke 21 entspricht in 
Verf ahrrichtung 8 vor und in der Ausfuhrung gemass Fig. 4 
hinter der Interpolationseinrichtung 36 an der 
Codelesevorrichtung 12 angeordnet und wird zusammen mit 
dieser relativ entlang des Magnetbands 10 bewegt. Dabei 

20 detektiert der MR-Winkelsensor 4 9 den Verlauf des 

Magnetfelds des einspurigen kombinierten Codemarkenmusters 
20, welcher sich sich aus annahernd sinusf ormigen Halbwellen 
der Langen X=4mm oder 2A,=8mm, der durch die Nordpole 22 und 
Sudpole 23 gebildeten Magnetf elder zusammensetzt . 

25 

Fig. 6 zeigt den Verlauf des Ausgangssignals 48 des hier 
verwendeten MR-Winkelsensors 4 9 mit der Bezeichnung LK28 der 
Firma IMO bei Abtastung der Halbwellen des kombinierten 
Codemarkenmusters 20 langs des Wegs in der Verf ahrrichtung 8 
30 aufgetragen. Die sinus- und cosinusf 6rmige 

Ausgangsspannungen des MR-Sensors 4 9 sind bereits mittels 
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_,Interpolatorchi p ode r p er Sof tware (nicht .dargestellt ) im p.- 
Controller arcustangensinterpoliert und so normiert, dass 
die Minimalwerte 50 bei 0mm und die Maximalwerte 51 bei 4mm 
liegen. Das Ausgangssignal 48 ergibt eine hochauf losenden 
Positionsinformation, welcher innerhalb der Lange A,=4mm 
eines Nordpols 22 oder SQdpols 23, bzw. 2X=8mm zweier 
aneinander grenzender gleichpoliger Magnetpole 
wegproportional ist . 

Dem Verlauf des Ausgangssignals 48 des MR-Winkelsensors 4 9 
ist zu entnehmen, dass es sich im Bereich 54 zwischen 0mm 
und 8mm urn einen 8mm-Magnetpol und im Bereich 55 zwischen 
8mm und 12mm urn einen 4rnm Magnetpol handelt. 

Diese hochauf losende Positionsinformation wird wie folgt 
weiterverarbeitet : 

Wenn sich der MR-Winkelsensor 4 9 iiber einem 4mm-Magnetpol 
befindet, dann wird die interpolierte Positionsinformation 
der Feininterpolationseinrichtung 47 als hochauf losender 
Positionswert 52 ubernommen. Befindet sich der MR-Sensor 4 9 
Qber einem 8mm-Pol, dann wird die interpolierte 
Positionsinformation mit 2 multipliziert . Ist der sich 
daraus ergebende Wert gr6sser als der hier durch die Lange 
von X=4mm eines Magnetpols vorgegebene Maximalwert, dann 
wird der Maximalwert subtrahiert. 

Aus dieser Berechnungsvorschrif t ergibt sich eine mit der 
Codemarkenlange X periodischer Positionswert 52 mit einer 
Auflosung in der Grossenordnung von 50pm, wie man sie bisher 
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ruix_a.us_der_I.nkr.ement.a^ 



Zweispursystems erhalt. 

Die Information, ob sich der MR-Winkelsensor 49 ttber einem 
vier- oder tiber einem acht-mm-Magnetpol befindet, kann in 
der Decodiertabelle abgelegt werden. Es wird zuerst von der 
Positionscodeleseeinrichtung 28 das Codewort 33 ermittelt 
und tiber die durch das Codewort 33 angegebene Adresse der 
Decodiertabelle sowohl die Absolutposition 35 als auch die 
Anordnung der Magnetpole unter der momentanen Position des 
MR-Winkelsensors 49 ausgelesen. 

Zur Berechnung der hochauf losenden Gesamtposition 53 werden 
der durch die Feininterpolationseinrichtung 47 ermittelte 
periodische hochauf 16sende Positionswerte 52 und der von der 
Positionscodeleseeinrichtung 28 ermittelte 
Absolutpositionswert 35 der Auflosung A.=4mm in einem u- 
Controller 40 miteinander synchronisiert . Dies ist 
problemlos mSglich, da die Absolutposition 35 wie zuvor 
beschrieben mit einer Auflosung von 0,5mm zur Verfiigung 
steht. 



Die Berechnung der hochauf ISsenden, aus insgesamt 
vierundzwanzig Bits 24 bestehenden Gesamtposition 53 der 
Aufzugkabine 2 kann sehr schnell durchgefiihrt werden, da nur 
wenige einfache Operationen, wie z.B. Vergleiche, 
Bitschiebungen, Additionen und Subtraktionen notwendig sind. 

Die durch die erf indungsgemasse Codierung und die 
Positionscodeleseeinrichtung 28 mSgliche hohe 
Verfahrgeschwindigkeit wird durch die 
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Eel3yjCLt.expo-l-a_t_io.nseinrichtun g 47 ni qhtu-ififtintL^jabJtjLgt^ wenn 

ein Interpolatorchip mit paralleler Ausgabe der 
interpolierten Positionsinf o benutzt und der hochauf losende 
Positionswert 52 zeitgleich mit dem Absolutpositionswert 35 
5 durch den Synchrontakt gesteuert zwischenspeichert . 

Die in Fig. 6 erkennbare Verzerrungen des Verlaufs 48 des 
durch Feininterpolation gewonnenen interpolierten 
Positionswertes kann durch eine Entzerrungstabelle jeweils 
10 fur Vier- und Achtmillimetermagnetpole entzerrt werden, 

wodurch die Genauigkeit erheblich verbessert wird. Dies ist 
moglich, weil sich die Verzerrungen von Magnetpolen gleicher 
Lange X oder 2A, an alien Stellen des kombinierten 
Codemarkenmusters 20 stark Shneln. 

15 

In Fig. 7 ist eine Ausftthrung der Erfindung dargestellt , bei 
der die Codelesesensorik 11 redundant ausgebildet ist. Die 
zweite Codelesesensorik 11 x ist grundsatzlich gleich 
aufgebaut wie die Codelesesensorik 11 im zuvor beschriebenen 

20 ersten Ausf uhrungsbeispiels gemass Fig. 4. Im Unterschied 

zur ersten Ausfuhrung der Codelesesensorik 11, sind bei der 
zweiten Codelesesensorik 11 x die Interpolationseinrichtung 
36 x und die Feininterpolationseinrichtung 47 x in dieser 
Reihenfolge in Verf ahrrichtung 8 vor der 

25 Positionscodeleseeinrichtung 28 angeordnet . 

Die zweite Codelesesensorik 11 * ist spiegelsymmetrisch zur 
ersten Codelesesensorik 11 platziert, wobei die Sensorpaare 
29,29* beider Positionscodeleseeinrichtungen 28,28* in einer 
30 zur Verfahr-/ Ableserichtung 8 parallen Linie, urn eine 

Codemarkeniange X=4mm zueinander versetzt ineinandergreif en . 
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-I_n— <iieae-2^-Lage— dete-ktieren- die— a-Ght-zehn— Sen-so^paa4?e— 2^-^d-e-i=-- 

zweiten Positionscodeleseeinrichtung 28 ein Ablesemuster 33 
aus achtzehn der jeweils ersten Bits des kombinierten 
Codemarkenmusters 20 . 

5 

Wie Fig. 8 zeigt, ist jeder der beiden Codelesesensoriken 
11,11* eine eigene Auswerteeinheit 17,17* zugeordnet, so 
dass die Ausgangssignale der Sensoren beider 
Codelesesensoriken 11, 11 * unabhangig voneinander 
10 ausgewertet werden und zwei unabhangig voneinander 

ermittelte hochauf losende Werte der Gesamtposition 53,53 als 
Binarzahl iuit vierundzwanzig Stellen zur Steuerung des 
Aufzugs verfugbar sind. 

15 Ausgehend von der erf indungsgemSss geschaffenen Redundanz 
des absoluten Messsystem zur Ermittelung der absoluten 
Kabinenposition kann damit im Zusammenwirken mit 
zusatzlicher Auf zugssensorik, ein umfassendes 
Schachtinf ormationssystem mit zahlreichen • Funktionen 

20 erhalten werden, 

Als Beispiele solcher von der Bestimmung der absoluten 
Kabinenposition ausgehender Funktionen eines 
Schachtinformationssystem sind: die SchachtendverzSgerung, 
25 Schachtendbegrenzung, Stockwerkserkennung, Niveauausgleich, 
Tiiruberbruckung sowie die verschiedensten Fahrtregelungen, 
u. v.m. . 

Fig. 7 eine redundante Ausbildung des einspurigen 
30 Messsystems als Grundlage eines Schachtinf ormationssystems . 
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- Die redundante"Ausbi-ldung-.des einspurigen -Messsystems— ist 

gemeinsam mit jeweils einem Stockwerksensor 41,41* Grundlage 
eines umfassenden Schachtinf ormationssystem, welches 
schematisch in Fig. 7 dargestellt ist. Jeder Auswerteeinheit 
5 17,17* ist einer der Stockwerksensoren 41,41' zugeordnet. 
Die Stockwerksensoren 41,41* werden zusammen mit der 
Aufzugkabine 2 im Schacht 1 bewegt, urn im Schacht 1 auf 
jedem Stockwerkniveau angeordnete Positionsmarkierungen 
42,42* zu detektieren. Diese Signale der Stockwerksensoren 
10 41,41* werden zusammen mit den Ausgangssignalen von 

ebenfalls redundant vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen 
43,43* gemeinsam mit der Postionsinf ormation 53 verarbeitet 
und dienen der Steuerung des Aufzugs. 

15 Das Langencodemarkenmuster 20 des Magnetbands 10 ist bei 
diesem Ausf uhrungsbeispiel durch verschiedenpolig 
magnetisierte Abschnitte dargestellt und wird mittels 
magnetf eldsensitiven Sensoren 31,31*, S0-S6 der 
Codelesevorrichtung 12 abgelesen. Grundsatzlich sind auch 

20 andere physikalische Prinzipien zur Darstellung der 

Langencodierung denkbar. So konnen die Codemarken auch 
unterschiedliche Dielektrizitatszahlen aufweisen, die von 
kapazitive Effekte erfassenden Sensoren gelesen werden. 
Ferner ist ein reflexives Codemarkenmuster moglich, bei dern 

25 je nach Wertigkeit der einzelnen Codemarke mehr oder weniger 
Licht von einer Beleuchtungseinrichtung zu 
Ref lexlichtschranken als Sensoren reflektiert wird. 

Die Erfindung ermOglicht den Einsatz von kostengunstigen 
30 Hall-Sensoren zum Ablesen des Postionscodes . Grundsatzlich 
ist ein Realisierung aber auch mit kostenintensiven 
Induktionsgeber, sogenannte GMR-Sensoren oder die 
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Magnetf-eldriGhtung— de 

sogenannte MR-Sensoren moglich. Von jedera dieser Sensoren 
konnen entweder mehrere einzelne und/ oder eine Gruppe 
unterschiedlicher Sensoren miteinander kombiniert an einer 
Codelesevorrichtung vorhanden sein. 
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Bezugs zeichenlis te 



10 



15 



20 



25 



1 Schacht 

2 Aufzugkabine 

3 Gegengewicht 

4 Tragseile 

5 Umlenkrolle 

6 Treibscheibe 

7 Fuhrungsschiene 

8 Verf ahrrichtung 

9 Fiihrungsschuh 

10 Magnetband^ v, 

11 Codelesesensorik 

12 Codelesevorrichtung 

13 Sensorblock 

14 Halterung 

15 Rollenf iihrung 

16 Verbindungsleitung 
17,17* Auswerteeinheit 

18 Auf zugsteuerung 

19 Hangekabel 

20 Codemarkenmuster 

21 Codemarken 

22 Abschnitt 

23 Abschnitt 

24 Poltlbergang 

25 Pseudozuf allscodierung 



30 Abstand 

31,31* Hall-Sensor 

32 Abstand 

33 Ablesemuster 

34 Digitale Auswertung 

35 Binarzahl 

36 Interpolationseinrichtung 

37 Abstand 
38 

39 
40 

41, 41 x Stockwerksensor 

42, 42 * Positionsmarkierung 

43, 43 * Sicherheitseinrichtung 

4 4 Abstand 

4 5 Abstand 

4 6 Interpolat ionswert 

4 7 Feininterpolationseinrichtung 

48 Ausgangssignalverlauf 

49 MR-Winkelsensor 

50 Minimalwert 

51 Maximalwert 

52 Hochauf losender Positionswert 

53 Gesamtposition 

54 Bereich 
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26 invertiertes Gegenstlick 55 Bereich 

27 Codewort S0-S5 Hallsensoren 

28 Posit ionscodeleseeinrichtung 

29 Sensorpaar 
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Paten tanspruche - — 

1. Aufzuganlage mit einem absoluten Langenmesssystem zur 
Ermittlung der Kabinenposition einer entlang mindestens 
5 einer Fiihrungsschiene verfahrbaren Auf zugkabine, mit einem 
an der FQhrungsschiene in Verf ahrrichtung angebrachten 
absoluten Codemarkenmuster einer Pseudozuf allscodierung, 
wobei jeweils n auf einanderf olgende Codemarken ein Codewort 
bilden und jedes Codewort den numerischen Code einer 

10 absoluten Position der Aufzugkabine darstellt, und einem 
inkrementalen Codezeichenmuster, aus dem ein Abtastimpuls 
abgeleitet wird zum Lesen des absoluten Codemarkenmusters 
(25) mittels einer Codeleseeinrichtung zum beruhrungslosen 
Abtasten des absoluten Codemarkenmusters und des 

15 inkrementalen Codezeichenmusters, welche gemeinsam mit der 

Aufzugkabine entlang des absoluten Codemarkenmusters und des 
inkrementalen Codezeichenmusters verfahrbar ist einer 
Auswerteeinheit zum Auswerten der von der 
Codeleseeinrichtung abgetasteten Lesemuster, dadurch 

20 gekennzeichnet, dass das absolute Codemarkenmuster und das 
inkrementale Codezeichenmuster als einspuriges kombiniertes 
Codemarkenmuster (20) der n-stelligen Pseudozuf allsfolge in 
Manchester-Codierung mit gleichlangen Codemarken (21) 
dargestellt sind und die Codelesevorrichtung Sensoren (31) 

25 zum Abtasten von n+1 auf einanderf olgenden Codemarken (21) 
aufweist, wobei jeweils die zweite Codemarke (21) des 
einspurigen kombinierten Codemarkenmusters (20) abgetastet 
wird. 

30 2. Aufzuganlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Codelesesensorik (11), (11*) jeweils zwei oder mehr 
Sensoren (31), (31*) fur jede abzutastende Codemarke (21) 
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auf-weis-t.,^ob.ei_mi.t.t.els_eine.s_Ab.tas.tsignals--al.t.er.ni.er.end-da^ 
Ausgangssignal von einem der beiden Sensoren (31), (31*) 
ausgewahlt wird. 



3. Auf zuganlage nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet , 
dass die Interpolationseinrichtung (11), (11*) derart 
ausgebildet ist, dass sie die Position der Polubergange (24) 
in Bezug zur Positionscodeleseeinrichtung (28),(28 A ) 
erfassen kann. 



4. Auf zuganlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass eine Interpolationseinrichtung (36) mehrere Sensoren 
(S0-S5) aufweist, welche in Verf ahrrichtung (8) Uber einen 
Bereich mit einer Lange gr6sser als die Lange (2X) zweier 
Codemarken (21) in einem Abstand kleiner als die Lange einer 
Codemarke (A,) angeordnet sind. 

5. Auf zuganlage nach Anspruch 2 und 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Interpolationseinrichtung (36) 
Komparatorschaltungen umfasst, urn das Abtastsignal mit 
rechteckiger Wellenform zu erzeugen, welches innerhalb der 
Lange einer Codemarke (21) invert iert wird. 

6. Auf zuganlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Codemarken (21) magnetisierte Bereiche aufweisen 
und dass die Codelesesensorik (11), (H*) Hallsensoren 

(31) , (31*) , (S0-S5) aufweist. 

7. Auf zuganlage nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine 
Feininterpolationseinrichtung (37), welche innerhalb einer 
Codemarke (21) auf Basis eines Erf assungssignals der 
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— Codema r ke~de s~e±nspur rgen— kombrnrert en~ Codema r ke nmus te r s 

(20) ein Abtastsignal zum Auslesen des absoluten 
kombinierten Codemarkenmusters erzeugt. 

5 8. Aufzuganlage jiach Arispfuch 1, dadurch gekennzeichnet , 

dass eine Feininterpolationseinrichtung (47) innerhalb einer 
Codemarke (21) auf Basis eines Erf assungssignals der 
Codemarke des einspurigen kombinierten Codemarkenmusters 
(20) einen mit der CodemarkenlSnge (X) periodischen 
10 hochauf losenden Posit ionswert (52) erzeugt. 

9. Aufzuganlage nach 8, dadurch gekennzeichnet, dass ein 
Interpolatorchip mit paralleler Ausgabe des hochauf losenden 
Positionswertes (52) und eine Auswerteeinrichtung 
15 (17), (17*), welche den hochauf losenden Positionswert (52) 
zeitgleich mit dem Absolutpositionswert (35) durch einen 
Synchrontakt gesteuert zwischenspeichert, vorhanden ist. 

9. Aufzuganlage nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
20 dass die Codelesesensorik (11),(11 A ) zum Abtasten. des 
Positionscodes einschliesslich der Auswerteeinheit 
(17), (17') redundant ausgebildet ist, wobei die Sensorpaare 
(29),(29 x ) beider Positionscodeleseeinrichtungen (28), (28*) 
in einer zur Ableserichtung (8) parallen Linie, urn eine 
25 Codemarkenlange X zueinander versetzt und ineinandergreif end 
angeordnet sind. 
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Zusammenfassung 

Die Erfindung betrifft eine Aufzuganlage mit einem absoluten 
L&ngenmesssystem zur Ermittlung der Kabinenposition einer 
entlang mindestens einer Fuhrungsschiene verfahrbaren 
Aufzugkabine, mit einem an der Fiihrungsschiene in 
Verfahrrichtung angebrachten absoluten Codemarkenmuster 
einer Pseudozuf allscodierung, wobei jeweils n 

aufeinanderfolgende Codemarken ein Codewort bilden und jedes 
Codewort den numerischen Code einer absoluten Position der 
Aufzugkabine darstellt, und einem inkrementalen 
Codezeichenmuster, aus dem ein Abtastiinpuls abgeleitet wird 
zum Lesen des absoluten Codemarkenmusters mittels einer 
Codeleseeinrichtung zum beruhrungslosen Abtasten des 
absoluten Codemarkenmusters und des inkrementalen 
Codezeichenmusters, welche gemeinsam mit der Aufzugkabine 
entlang des absoluten Codemarkenmusters und des 
inkrementalen Codezeichenmusters verfahrbar ist einer 
Auswerteeinheit zum Auswerten der von der 
Codeleseeinrichtung abgetasteten Lesemuster. Bei einem 
solchen Messsystem wird mit geringem Aufwand Uber eine lange 
Verfahrstrecke der Auf zugskabine eine hohe Auflosung bei der 
Positionserkennung erreicht, indem das absolute 
Codemarkenmuster und das inkrementale Codezeichenmuster als 
einspuriges kombiniertes Codemarkenmuster der n-stelligen 
Pseudozufallsfolge in Manchester-Codierung mit gleichlangen 
Codemarken dargestellt sind und die Codelesevorrichtung 
Lesestationen zum Abtasten von n+1 auf einanderf olgenden 
Codemarken aufweist, wobei jeweils die zweite Codemarke des 
einspurigen kombinierten Codemarkenmusters abgetastet wird. 



(Figur 2) 
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